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Estado de la técnica

110 constituyen una seleccidn: Memoria de la patente alema-

|pleado hasta ahora_complicados componentes de mando y de
{movimiento para desplazsr los soporfes de los cuerpos de

|cepillos. Usualmente, unas espigas exploradorss, eventual~

' El invento parte de un dispositivo de mando
segln la cldusuls precaracterizante de la reivindicacidn
principal. Se conocén yz una pluralidad de’dispositivos
de mando para el ajuste de los soportes de los cuerpos de
cepillo en las méquinas de fabricacibén de cepillos, que

pueden desprenderse de las siguientes publicaciones que 56~

na 1.186.027;'memoria de ls patente alemsna nf 1072.956;
DAS 1.782.820, DAS 1.139.227 DOS 24 47 442 y DOS 25 49 01.5.
. Como el curso del movimiento de los sopor-
tes de cepillos es relstivsmente muy complicsdo al tala-
drar o tsponar cepillos, escobés, etc. y, por otra ﬁarte,

el cﬁr§o del trabajo no debe durar demssiado, se han em-

mente por vis eléctrica, explorsn informaciones que se en-
cuentran sobre portadores de informacibén a modo de cinta

perforada y que han‘de codificarse de antémano especifica-
mente para cada clase de cuerpo de cepillo, y las seflales

eléctricas sirven entonces para llevar a cabo la regulécién,
haciéndose engranar elementos de engranaje mecdnicos, pi-~

fiones, trinquetes, etc. qﬁe se encuentran en ripids marcha
en correspondencia con la sucesidn de la informscién, con ’
lo que el soporte de los cuerpos de cepillo se desplazavdé
nlevo en. una longitud de recorpido paréial. Como el sopor=-
te de los cuerpos de cepillo debe poder desplazarse-o bas-

cular sl menos en el plsno de coordenadas X- Y , o sea,
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en dos direcciones y, ademési en ciertas circunstancigs,
gse necesita también un ajuste €n sltura, puede comprender-
se/fécilmente el considerasble gssto en complicados brganos
de,transmisién mecdnicos que frecuentemente han de ejegcu~
tar series muy complicadas de movimientos coordinados.
Asi, por ejemplo, en la DAS 1.782.820 que aceba de publi=-
carse se emplean mecanismos de tringuetes gobernados por
una cints de mando provista de agujeros de control que 2s
exploqada por al menos-un palpsdor que barre la cints de
mando: Ls trsnsmisidén de los impulsos de gobierno provoca-
dos poF los salientes de control se realiza entonces s
los mecanismos de trinquete por medio de cables de Bowden
o directamente a los trinquetes correspondientes.

También en el dispositivo de mando que se

ha dado a2 conocer por la DOS 2.447.442 para el movimiento
por paéos de un soporte de cepillos movible se han previs-
to trinquetes de mando que por su engrane hacen que una
rueds dentads lleve 8 cabo diferentes movimientos de rcts-
cibén en uno u otro sentido. Estos movimientos de rotacidn .
actlian entonces a través de mecanisﬁos de transmisibn
apropiadcs sobre el movimiento del soporte de cepillos.
En detalle, la rueds dentsda dispone en lados opuestos de
dos trinquetes de msndo que, gobernsdos por una pieza'con
forma engranan alternativaemente en la rueda dentada, vi-
niendo determinada ls magnitud del paso por ls posicién

de un taco, -ajustable por una combinacidén de cilindros

neumdticos programados, en una correders de vaivén. Un &r-

bol centrsl provoca entonces por medio de excéntricas,
anillos, accionamientos de cedens y similares un cursoc de

movimiento de los distintos dispositivos psrciales mutus-
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‘los extremos del cuerpo del cepillo, éste debe desplaésr-

centro del cuerpo del cepillo. Tal movimiento es generado

Hoja num. _3_
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lmente acordado.

Aunéue, por consiguiente, en el csso dé este
dispositivo de mando conocido se han previéto ya cilindros
neuméticos.progrémados; o} sea, dispositivos que realizan 7
mov1m1entos en. curso programado, por la accidn de fuerzas
exteriores, estos c1llndros neumdticos sblo provocan un
aumento de la complealdad de todo el dlsp051t1vo de mandOo.
el curso nroplamente dicho del programa se obtlene en esve
caso ée nuevo por la explorscidén de una cinta perforads
correspondlentemente codificads en cuyos agujeros atacan
espigss o aguJas.‘f E

| _ﬂLé estructura actuslmente conocida y ccmpli-
cada de las méqﬁinas para la fabricacibdn de cepillds que-
da completads todévia por la necesidad de prever en estss
méquiqas los denominsdos dispositivos igualadores. Como
es sabido, él cuerpo de cepillo debe reslizar un movimien-
to de basculacibn con respecto a las disposiciones normal-
mente estacionarias para taladrar y rellenar, a saber, tan—v
to en torno de al meﬁos un eje horizontal como también al-
rededor de un eje vertical, pars que sean taladrados lbé
agujeros en el cuerpo del cepillo y puedan ser relleﬁados

con los haces de cerdas, Psra poder taladrar agujeros en

se con relacién al Gitil para que los agujeros puedan exsc-

tamente taladrarse tan profundsmente como los agujeros del

por el mencionado dispositivo iguslador que puede desig~
narse también como dispositivo de ajuste en altura. Se sa-
be entonces reslizar la basculacidn.del cuerpo del cepi-

110, como ya se ha dicho, por medio de un varillaje de
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dimensiones y otra formas, por ejemplo escobas y similsres,
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| basculacibn cuyos movimientos se realizsn en torno a un
eje vertical y a uno horizontal y conseguir el movimién#o
de iguslacibén por discos de leva. Pero, como puede despren-
derse de la memoria de la patente slemana 1.018.388, es
posible también deriver este movimiento de iguslacidn me-
diante lag instalacidn de ajuste en altura de los movimien-
tos del varillaje de basculacibdn, es decir, referir el
desplazsmiento, por el dispositivo de sjuste en alturs,

al curso de movimiento-que se logra en el plano de coorde-
nadas X-Y por traslacibn o por movimientos de inclinacidn.
Naturalmente que esto es posible solamente cuando se cono-
ce y se do previamente‘la clase del cuerpo de cepillo a

tragbajar; si deben trabsjarse cuerpos de cepillo dé otres

se necesitan complicados trabajos de regulacibn,
Finalmente, se conoce también por la DAS
1.216.238 un dispositivo equilibrador que trabaja con un
agente a presidén y destinsdo a méquinas psra teladrar y/o
rellenar cuerpos de cepillos. Los soportes de los cuerpos
de cepillo estén en este caso dispuestos verticalmente ﬁno
bsjo otro sobre un portador desplazable en direccidn hori-
zontal; se han previsto varillajes de comexidn que se rel-
nen y atscan en un extremo de una palsnca apoyads en él
centro. En el otro extremo de esta palanca se realizs el
usual movimiento de basculacién por medio de levas de man-—
do, es decir, qﬁe ls basculacidén de los cuerpos de cepillo
tiene lugsr en este csso en un plano sustancislmente verti-
¢al. En la palanca, mbvil en torno a su eje apoyado en el
centro, ataca entonces‘éi dispositivo equilibrador que fra~

baje con el agente a presién y que consiste en pistén ¥

Lo
Lo
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l¢cilindro, apoyado!¢e ﬁauera estacionaria con su otro ex-
treﬁo. En el cilindro estd cargédo un agente a presidén en
comﬁnicaﬁién por una tuberis coﬁ un dep§sito de égente a
presidén cuya presidn puede ajﬁstarse con ayuda de un regu-~
lador de presidn. Si, entonces, mediante el movimiento de
basculaeiébn, cpnseguido por levas, de la palanca se ejer-
ce una presidn sobre el pistdén del dispositivo equilibra-
dor, sbbe la presitn escasamente en el depdsito de agente
a presﬁén Y, en el caso de un movimiento de 1la palanca en
el sen%ido.inverso, el agente a presidn vuelve desde el
recipiente y favorece-asi el movimiento ascendente de la
palanca. Se ve que este cilindro de trabajo neumdtico o
hidrdulico ejerce solamente uns funcién amortigusdcrs y,
por tanto, dirigida contrs una desviacibn y no toma sobre

si funecidén alguna de mando,

Ventajas del invento

El dispositivo de mando de acuerdo con el
invento con los rasgos distintivos de ls parte caracteri-
zante de la reivindicacidn 12, eh}bambio, tiene la ventaja
de que las componentes del movimiento lineal, que provocsn
el desplazamiento del soporte del cuerpo del cepillo &
que trabajsn ususlmente con amplificacién hidrdulics de la
fuerza, atacsn directamente en -las psrtes a mover, pbr
ejemplo en'uné palanca comin que retne todos los soportes '
de los cuerpos de cepillo, Se logra de este modo un aumen-
to considersble del rendimiento de lss m&quinas de fabrica~
.cién de cepillos pues, a cgusa de ls escasa. inercis de to-

do el sistema dindmico, después de realizadas las opera-
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| ciones correspondientes (tslasdrsdo o rellcnadb) en los
cuerpos de cepillo, los movimientog de desplazamiento'pro~
piasmente dichos pueden llevarse s cabo'con-extraordinerié
rapidez, pero con gran preéisiéﬁ y sin oscilaciones. No

5 existen elementos adicionales de ninguna clase tales como
ruedas dentadss, cremalleras, manivelas, &rboles articula-
dos, etc, de modo que se eliminan también los problemas
inherentes a ellos, como rigidez de los caminos de trangmi;
sidn, [holguras, dificultades de slinescibn y similares.
10 / -Los amplificadores hid?éulicos de fuerzss
lineales, como se emplesn en el preseﬁte invento, se cono-
cen ya en si mismos y disponen de unas componente primarié
de movimiento que puede ser gobernads por medio de-sefales
eléctrices de mando. Usualmente, se tfeta entonces de moto~
15 res de avance por pasos cuyo movimiento puede gobernarse

medisnte impulsos de mendo discretos con uns precisién ex-

tremada. Por consiguiente, sl emplear asmplificadores hidréy
licos de fuerzss linesles es posible controler cads senti-

do de movimiento con independencia de los otros con mucha

20 precisidén slimentando sefiales eléctricas de mando correspon
dientemente prefijadas.

Paré el mando de todos los smplificadores
de fuerzas lineasles existentes empleados en el movimiento
de desplazamiento de los soportes de cuerpos de cepillo,
25 t puede utilizsrse uﬁ solo circuito légico de mando progra-
mable, que puede ser también un denominado micro-ordenador,
también conocido en si. Tales circuitos légicos de mando
empleando micro-qrdenadores puedén llevarse a un determi—
nado curso de programa por un éipcuito exterior o por in-

30 troduccibn exterior de inforiaciones, de modo que los sis-

21118
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1 m&quina de fabricacidn de cepillos s cuerpos de cepillo

“hasta shora conocidos, mecdnicsamente costosos, caros y re-

e Hoju nam=7=
|_temas de mando por cinta pérfqrada complicados, utilizados
haéta ahora, pueden sustituirse por una.simple introdue-
cidén de datos de informacibén, lo que puede hacerse, por
'ejempio,;por simple uso de un teclado en el panel frontal
del circuito 16gido de mando.

' : EsAa;ternativo, pero también posible, aso-
ciar al circuito 1lbégico de mando o a los micro-ordenadores.
memorias cdrnespondientes preprogramadas, las denominedag
ROM (memoria de exclusiva lectura) o las denominadas ?ROM
(memoria de exclusiva lecturs programable), cuyos bancos
de datos estin ys acordados & determinadas formas de cuer-
pos;de cepillo. Por consiguiente, es posible, transformar,

inicamente por sustitucién de estas PROM o ROM, toda la

difefentes. La frecuencia de las sefiales de mando puede in-
crementarse considersblemente, ya que la velocidad de accid
namiento de los amplificadores hidriulicos de fuerzas li-
-neales sigue sin retsrdo la frecuencia de los impuléos de
mando o el nlmero de revoluciones del motor por pssos con-
trolado, y puede ajustarse exéctamente 8in escalonés. Uﬁa
ventajs especial que resulta del empleo de los smplifi-
cadores de fuerzas lineales es también la posibilidad de
ajuste de la acelepabién y de la deceleracién,'con 1o.cual
el accionamiento-puede adaptarse exactamente a las masas
inertes a mover y a las condiciones de la méquina y hacer-
se éptimo. El invento consigue de manera revolucionaria

la solucibn de los problemas de los dispositivos de mando

lativamente propeénsos a perturbaciones, en las mdquinas

de fabricacién de cepillos. El invento simplifica sustan-
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cialmente la estructura y elidesarrollo del trabsjo de las
méquinss de fabricacién de cepillos, reduce el nivel ae
ru%do en valores considerables ya que, en razdn de la pre-
sehcia de los drganos de mando electrohidrdulicos que ata~
can directamente, no existen ye cadenss de transmisidn
lsrgas y simplifica en especisl también el proceso de mandg
¥y exploracidn hasta shora necesario pars el desarrollo del
movimiento. También en este sentido resultsn considersbles
progrésos ya que se evits el necesario desgaste de las |

cintas de mando en la exploracibn mecénica.

P.é-_m‘le\

En el dibujo se han representado ejemplos
de realizacidn del invento y se explicarsn en lo que si~-
gue con mis detalle. Muestran:

Ias fig. 1, una fepresentacibn esqugmética
de principio de uns posible forms de realizacidn del apoyo
y del sjuste de soportes de cuerpos de cepillo en uns vise
te lateral; '

la fig. 2, un amplificador hidrdulico de
fuerzas lineales en si conocido y empleado preferiblemente
para el desplazamiento; y . ; '

ls fig. 3, en ejecucidn ventajosa del in-
vento, un dispositivo de ajuste en sltura o igualsdor, que
trasbajs asimismo por medio de amplificacibén hidraulices

de lss fuer=zas.

-

Descripcidn de los ejemplos del invento.

Antes de entrsr en el invento en relacién
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Lcon las fepresentaciones de las figuras, hareﬁoé hincapié
apoyo y el desplazamienﬁo de soportes.@e cﬁerpos de cepi-
llos, como se hs mostrado en la fig. 1, sbélo indica una
de las muchas pOsibilidades de apoyos psra soportes de
cuerpos -de cepilioé. Se comprenderd que los soportes de
cuerpos de cepillbs pueden también estar verticslmente apo-
yados y despiazérse ¥y bascularse en 155 direcciones deséa-
dss; %s importanfe solapente que el apoyo esté hecho de
modo due sea p@sible el movimiento dé;traslacién y/0 l1la
basculacién en la direccidn X ¥ en 1a direccién Y ssi como
un ajuste en altﬁra complementario, siendo vilido el con-
cepto de desplézaﬁiento en sltura si el spoyo, comd ocurre
en este caso, estd hecho para ejecutar,movimientos en
esenciz en un plano horizontal,

LaAméquina‘l de fabricacidn de cepillos mos-
trada en la fig. 1 comprende un bastidor 2 con un brazo
vertical 3. Desde el bastidor inferior 2 de la mééuina
pueden salir;todavia nds brazos o soportes verticales que
estén previstos psra el apoyo de las instalaciones de hé—
rramientas o Gtiles existentes encima del cuerpo 3 de ée-
pillo. Como las disposiciones de ﬁtiles; su gpoyo y su
accionamiento as{ como su accidn propiamente dichs soﬁre'
el cuerpo de'cepillo carecen de mayor importancia pars el
presente invento, no entrsremos en detalle en ella. la
instalacidn de soporte de Gtiles puede ser basculsble o
hallarse estacionsria; sbdlo interesa que los soportes de -
Eepillos, designsdos con 4 eﬁ';a fig. 1, estén retenidoé
en su apoyo, o sea en el bastidor 2,3 de la mdquina, de

modo que los cuerpos 5 de cepillos puedan realizar cualé
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_quier movimiento desesdo, o ses, movimiento de basculacidn,

movimientos de traélacién, movimientos combinados de tras-
lacién con movimiento de inclinscidn, tal como se necesi-
ta en las fabricscidn de escobas, pero tembién movimientos
en sentido de la slturs, es decir, en el ejemplo de eje~
cucibn de la fig. 1, en direccidn hacis arribs y hacis
sbejo.

En el bastidor 2 de lo méquina estén fija-
dos soportes verticales 3%a, %b, en los cuales corren unss
columnss 4a, 4b que llevan gl menos un travesailo 5 que se
extiende horizontalmente. En cada extremo del travegailo

5 estén fijsdas unas bsrras de(soporte 68, 6b perpendicu-
lares s 61, o ses, que corren en el plsno del didbujo, que
sirven para el apoyo deslizable de carros 7a y 7b. Estos

carros 7a y 7b, por consiguiente,'pueden desplazarse en

jun pléno horizontal perpendicularmente al plano del dibu-

jo. Desde los carros 7a, 7b parten unas placas de apoyo
8s, 8b fijsdas estacionsriss en los carros; en estas pla-
cas de apoyo estén fijadas placas de apoyo exteriores 93‘
y 9b por medio de espigas o ejes de basculacidn 10, de mo-
do que, si se desears, se obtiene aqui una basculacién en
el mismo plano en que es también posible la basculacidn
por los carros 7a y 7b. Ususlmente, en ls basculacidén en
Jeste plano perpendicularmente al plano del dibujo sélo se
utilizs una de las mencionadas posibilidades.

Las placas de apoyo exteriores 9z, 9b ter-
minan en un travessfio superior 11 que shora apoys por su
pbarte a los soportes 4 de cuerpos de'cepilié. Los soportes
e los cuerpos de cepillo, pof su parte, esfén unidos por

nedio de una palance de conexidn comln 12 y palancas inter-
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‘ fuerzés lineales 15,16 estd spoyado en 18 en el basstider

~ estacionario. Resulta, por consiguiente, un movimiento de

apoyado él mismo de nuevo de maners estacionaria. Se com-

Hojn nam. =11
| N
| medias 13 articu}adas a éstaiy a ellos para la realizacién
de otro movimiento, a saber, en este caso un movimiento
.derbasc?lacién en direccién de la doble flecha A. Esta pa-
lanca de unidn o de mando 12 estéd fijada al vistago de
pistén 15 de un cilindro o geto hidrdulico 16, tratindose |-
en este caso de uno de los mencionados amplificadores hi;
-drédulicos de fuerzas 1ineales,Asobre cuya estructurs espe-
cificé volveremos todavia en detalle al explicar la fig.
2. El'l amplificador hidrdulico de fuerzas linesles 15, 16
:esté en cualquier caso en condiciones, en correspondeﬁcia
con una secuencia de impulsos de mando alimentada s través
de una linea de control 17 desde un circuito lbégico (ﬁi-
cro-ordenador 18)'e1ectr6nico central, de provocar un des-
plazamiento de traslacibén de su vistago de pis#én vy, cou

ello, de 1la palancs de gobierno 12. El amplificador de
vertical 3 del chasis 2 de la médquina, es decir, que-es

basculacidn de los SOporteslde cuerpos de cepillo y, con
él, de los cuerpos de cepillo 3 spoyados en ellos en co-
rrespondencia con la flecha A, con mendo adecuado del am-
plificador de fuerzas linesles 15, 16. '
Se consigue una basculacibn eﬁ el plaho
perpendicular al plsno del dibujo, en torno sl eje de so- |-
porte 10, o un deSplazamiento;de traslacién en este plano,
por un segundo amplificador hidféulico 20 de fuerzas li~.
neales que, en‘el ejemplo de ejecucibn representado, es~

£4 fijsdo con su véstago de pistbn al carro 7a y esté

prende, sin embargo, que éste amplificador de fuerzas li-|
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rior y, por tanbo,'basculable 9a 0 9b. Sus impulsos dé
maﬁdo los recibe el segundo amplificador de fuerzas. linea~
1e§ 20 por medio de una linea de unibn 21 también del cir-
cuito légico central 18 que, como ya se ha dicho, puede
sstar hecho como micro-ordenador programable.

' Los micro-ordensdores para cualesquiera
splicaciones son ya de por si conoéidos, de modo que tani-
pPoco éntraremos con mis detalles en cusnto 8 su estruétﬁf
ra en lo que.sigue; sin embargo, se'oomprenderé que, como
se diqo antes, por introducecidn correspondiente prbgrggg—
da por medio del teclado 22 o tembién por csmbio de memo-
rias eﬁchufables en sberturas de alojamiénto correspondien-'
tes del psnel frontal, por ejemplo PROM’o ROM, puede pfe-
fijesrse con ls méxime exsctitud el desarrollo de 10s mo-
vimientos de los smplificadores de fuerzss lineales. En

la fig. 1 se ha designado con 24 una de estas memorias;

En gracis al cardcter completo de esta des-
cripeidn, ia médquina de fabricacidn de cepillos de la fig.
1 comprende todavia un carter 25 de agente de presidn, '
uns bomba 26 pars el agente hidrdulico de presibn con vil-
vula de retencidn 27 montada aguss asbajo y las dos tube-
rias de distribuidor 28 y 29 para ls alimentacibdn del agenJ
te de presibn a los emplificadores hidrdulicos lineales;
pueden preverse tsmbién, si sé desea, tuberiass de retorno.

El amplificsdor hidriulico lineal mostrado-
en la fig. 2 es ys conocido, considerado en si mismo de
modo que no entraremos en detslle mds que brevemente ni
en su funcionamiento ni en su‘estructura. Cada amplifica~

dor linesl 30 forma de por si un circuito de regulacidn
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_cerrado en el cusl la vilvula de regulacibn, la vuelts a
posicidén y el cilindrb de ajuste estdn integrados en una
unidsd constructiva. Se ha previsto un -motor- eléctrico ae
%mando, por gjempio un motor paso s paso 31 que, a través

de 1la entrads 32, puede recibir una secuencis de impulsos

se en este caso también un motor de corriente continus
regulado tacoﬁétriéamente), esta unidé por medio de un em~-
bragu%'}# axialmente eldstico vy, por tanto, capaz de ce-
der, pero rigido 3 rotacién, con un hﬁsillo‘de accions~
miento (husillo'ﬁfapecial 36) para el pistén 37 y que se
encuentra en el cilindro 35. En este pistdén de trabasjo 37
estéd soportada anﬁ tuerca 38 de husillo. El extremo libre

del husillo trapécial es recibido pof el vistago de pis-

. ton taladrado. Gracias a un giro del motor de mando 31

el husillo se rosca en la tuerca y provocs de este modo
una desviscidn axial de ls vdlvuls hidrdulica de regula-
cibn, representada env39, a saber, un distribuidor cuadra-
do de mando: De ello resulta una corriente de aceite que
actla sébre el pistdén 37, que atrae consigo un desplaZa;
.miento del pistén‘y'con ello también del husillo trépécial
36 un;do con ciérre de forms con 61, de modo que la val-
vula de regulacibn, a seber; el distribuidor de mandd, eé

cerrada de nuevo y devuelta por tanto a su posicibén neu-

tra. En correspondencia con el movimiento de giro prefija-

do por el elemento de movimiento primario, a saber, el

motor de pasos 31, se obtiene por consiguiente un despla-

de trabajo 35. Este véstago de pistén 40 estd directamen-

te srticulado a los elementos a mover de ls miquina de fa-

de mando eléctricos 3%, El motor de pasos 31 (puede empleaj

Zzamiento del vastago de piston 40 con relacién al cilindro
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_bricacién de cepillos representsds en la fig. l.

Se dijo yz sl principio que en tales mgqui~
nas de fsbricacién de cepillos se necesita también un pro-
ceso de sjuste descrito por lo general en lo que sigue co-
mo iguslacibn de la sltura, para que los taladros puedan
hacerse siempre perpendiculares y con igusl profundidad
y puedsn seguir en absolﬁto la forma general del cuerpo
del cepillo.

El invento resuelve este probléma que, has~
ta shora, sblo hs encontrado soluciones extremsdamente
complicadas y lo hace por el hecho de que estdn previstos
uns instalaciébn de msndo 50 (véase la fig. 1) ssi como un
cilindro de trabajo 51 gobernado por ella. Es de importan-
cia especial que la instalacibén de mando 50 dispongs de
uns egpiga exploradora o de un rodillo explorador 52 Que
se encuentre en contacto fisico con un cuerpo de cepillb
%3 que, como todos los deméds cuerpos de cepillo 3.a traba-
jar, estd fijado sobre un soporte idéntico 3 los otros so-
portes de cuerpo de cepillo 4 y movido también idéntics-
mente a ellos. De cualquier modo, este cuerpo de cépillb
38 no es sometido a oﬁeracién algung de trabajo sino que
sirve solamente como brgsno directo de mando de la explo-
racidn por una espigs pslpadora 52, como se designa en lo
que sigue. La instalacibén de mando 50 forma con el cilin~ _
dro de trabajo 51 un sistemsa que se encuentrs en equili~
brio, cuyo estado de equilibrio experimenta una perturba--
cibn si ls espigs pslpadora 52 se mueve hacia srribs o ha-
tis sbajo desde una posicidn predeterminsds. En este caso
1a instalacidn de mando 50 provoca una solicitacién corres

pondiente del cilindro de trsbajo 51, de tal modo que éste
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| desplaza hacia afribé ) haciL abajo a su pistén de trabajo

54 y con 81, a través del véstégo de pistén 55, al trave-

' saﬁo 5 fijado a &1, de modo qQue la espiga palpadora vuel-

va de -nuevo a su posiéién original de partida. Esto sola-
mente quiere decir, sin embargo, con otras palabras, que
gracias a8 tal instalacidn de ajuste en altura se asegura
que toda la mesa de trasbajo pars el aspoyo de los soportes .
de cuerpos de cgpillo, que puede ser tambiédn uns mesé-dé~
fnominéda (de movimientos) en CrUuz, es desplazada en co~ )
Vfréspondencia con la forma exterior en cada caso de los
cuerpos de cepillos que precisamente se estén trabajando.

| Ests medids facilita y simplifica el ajuste en

‘
alturs en las miquinas de fabricacidn de cepillos de una
mgnera decisiva, ya que no se necesita prever la forma es~
pecial del cepillo_en forma.correspoqdientemente coqifica-
da ni gobernar elementos de mando o derivar el éjuste en
alturas o el desplazamiento de igualacién de los demds mo~
vimientos de los soportes de cuerpos de cepillo. Esta me-
dids parcisl que debe considerarse como inventiva, hace
posiblé el ajuste muy preciso de la mesa qug lleva los éq-
portes de cuerpos de cepillo en'funcibn de'lé'forma efec~
tivaﬂde los cuerpos de cepilld y sin gasto éénsiderable.

La representacidn de la fig. 3 permite ver'la

. estructurs sencillas y el funcionamiento de esta instala~

¢ibn para,el ajuste de la alturs. Se comprende que la re-
presentacibn de la fig. 3 solamente ilustra de modo muy

AeSquemético la parte eséncial para el ajuste en altura en
una mdquina de fabricar cepillos y que no ha de interpre-
tarse en sentido limitativo. La mesa 60 que (por medio de

soportes de los mismos quée no hemos represeﬁtadoj apoya
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que tampoco hemos representado, s saber, bajo la accibn
de un cilindro de trabajo o gato 61 neumdtico o hidrdulico
que consiste en'un pistén 62 y uns parfe de cilindro 64

apoysda de manera articuladas en el bastidor 63 de la ma-
quina, El pistén de trabajo 62 ataca? mediante un véstago
de'pistbn 65, srticulsdamente en 66 eﬁ 13 mesa. La mesa

dispone en indicscibn esquemdtica de hn primer (y un af- -
nero Ldicional correspondiente de) cuerpos de cepillo‘a ‘

P T T T
trabajsr, 3%, asi como del cuerpo de ceplllo %a empleado .

en este csso como plantilla, sobre cuya superficie se apll
ca y degliza una espigs palpadora 52 que se encuentrs ba-,
jo el pretensado de un muelle 67. La espigas palpadoras es-
t4 unids articuladsmente por medio de un varillaje de
un16n 68 con la parte dlstrlbuldora 69 de una valvula de
regu13016n 70 hidrdulica que no serd objeto de descrip-
cidn en lo que sigue y que, en la posicibén neutra repre-
gsentsda, estd conectada de modo que la presidn del sgente
de presibn que llegs por tubos hidrdulicos 80 y 72 al ci-
lindro de trabsjo 61, se equilibre de modo que el cilin-
dro de trabajo 61 mentengs a la mesa 60 en ls posicidn
indiceds. A 1s vélvula de regulacibn 70 le llega desde
un caiter 75 por medio de uné bomba 76 y una valvula de
retencién 77 el sgente s presidn a través de 1la tuberis
78, estando designada con 79 una tuberia de retorno. El
agente 8 presidn llegas desde la bomba 76 también simulté-
nesmente por la tuberias 80 sl extremo del cilindro de tra-
“vajo 6l correspondiente al véstégo de pistbn.

Tan pronto como-laé otras posibilidades de

desplazamiento ys mencionsdas de ls mesas y/o de los so-




10

15

20

21118

Hoja 'm'lm—-l'?-

L portes de los cuerpos de cepillo y, con ellos, de los

cuerpos de cepillés, sacan a la espiga palpadora 52 de su
posicidn de reposo, 1s corredera de mando 69- de la v3lvu~
la de regulacibn 70 csmbis y csmbis tamblén la solicita-
cién del cilindro de trsbajo 61 con el agente de presibén
y ello hasta que‘pbr.deSplazamiento del véstago de pistén
62:se restableée el estado de, reposo originsl. Se trats,
por consiguieﬁte;:én este caso, de ungmando hidréuliéb por

segulﬁlento, que asegura una exsctbitud de p03101onam1ento
/

‘en extremo grande. Pero como, con31derados en si mismor,

"los mandos hldraullcos por segulmlentq que trabajan con -

vélvulas de pergepcién gobernadsas ﬁor aristas, son ya. co-
noc¢idos, no setﬁecesita entrar con mds detslle en la es-
tructura especiai de 1ls vdlvuls de regulacién 70 y de 1a
pluralldad de tuberlas de presidn, aristas de msndo y si~
mllares existentes., Iia instalacidn descrita de ajuste en
altura asegura el sen51ble desplazamiento en alturs de la
mesa en acuerdo preciso con la formaz especisl efectiva SR
del cuerpo del cepillo y con los otros cursos de movimien-
t0 que realizan los éopoftes de los cuerpos de cepillo sl

tratar a estos cuerpos.
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REIVINDICACIONES

Los puntos de invenciédn propis y nueva que se
presentan para que sean objeto de esta solicitud de Paten-
te de Invencién en Espsila, por VEINTE afios, son los que
se recogen en las reivindicaciones siguientes:

12.- Un dispositivo de mando psra el desplaza—
miento de soportes de cuerpos de cepillo en miquinas dp(f;
drar y/o rellensr cepillbs, con un apoyo para los soportes
de cepillos que hace posible su desplazsmiento y/o bascu-
lscibn en cuslesquiera direcciones prefijsdss en cuantiss
parciales prefijadas, caracterizado porque por lo menos 7
para el desplazsmiento en dos direcciones estén previstos
amplificadores hidrdulicos de fuerzas lineales que compfeﬁ%
den uﬂ elemento de movimiento primario que responde s se~
fiales de mando eléctricas de entrada y que por una parte
estdn fijsdos s partes estscionarias de ls miquina y por .
otra directsmente a las partes de soporte'a desplazar pa=-
ra un soporte por lo menos de cuerpos de cepillo y/o a
éste directamente y porque para la generascidn de les se-
flales.de mando pera los smplificadores de fuerzas lineales
esté previsto un circuito légico programsble de mendo.,

22,- Un dispositivo segln la réivindicacién 1a,
caracterizado porque para ls basculacidn de los soportes
de cuerpos de cepillo estd prevista una barrs de msndo que
los une, en uno de cuyos extremos esté dispuesto, por me-

dio de un vistago de pistbn, el pistbén de trabajo de un

berfis de unién, desde uns bomba hidrdulics, puede alimen~-
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;tarse el agente de presién y, 8 través de uns linea de co-
nexibén, la secuenéia de impulsos de sefiales de mando elec-
trénicos desde el circuito lbdgico,

32,~ Un dispositivo segln la reivindicacidn 12,
caracterizado porque pars el desplazamiento longitudinal
'de toda la mess qUe.soporta a los soportes de cepillos es-
t4 previsto un apoyo de deslizamiento y/o de basculacidn
‘en el cual atsca otro smplificsdor hidrdulico de fuerzas -
lineales.

42,- Un dispositivo segin cualquiers de las
reivindicaciones 12 s 32, caracterizado porque el circuito
légico programable de mendo tiene, ademds de micro-ordéna-
dores, un teclado exterior pars la programscidén a la cla-
se correspondiente del cuerpo de cepillo a trabajar y 1la
rios._

52,- Un dispogitivo segin cuslquiera de las rsi-
vindicaciones 12 a 32, caracterizado porque el circuito
programable lbgico de mando.tiene memorias previamente pro-
gramadas cuyos contenidos de datos estdn acordados a la
‘clase y forma correspondientes del éuerpo de cepillo a
trabajar.

62,- Un dispositivo segin una o mis de las rei-
| vindicaciones ‘12 g 55, caracterizado porque estd prevista
une instalacién de sjuste en altura consistente en una
instalacibn de mando que sctia sobre un cilindro de traba-
Jo que provoca el desplazamiento en altura de la mesa que
apoya a los soportes de cepillos y porque la instalacién
de mando tiene una espiga exploradora que se encuentra en

contacto fisico con un cuerpo de cepillo que, en calidad
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de plantilia, esta sujeto‘en forms idéntida en un soporte
de cuerpos de cepillo; que realiza los mismos movimientos
de desplazamiento que 1os.restantes soportes de cepillos
que spoysn a cuerpoé de cepillos sometidos a uns operacién
de trabajo.

72 .- Un dispositivo seglin la reivindicacibn 62,
céracterizado porqué ls instalacidén de mando para el ajus~
te en alturs tiene una vdlvula de regulscidn con una co-'.
rredera de mando fijada s la espiga exploradors y cuyd -i
desplazamiento provocs unas variascién tal de ls alimentajﬁ

ya a8 la mesa que la corredera de mando puede ser vuelta:a,
su ﬁoaicibn de partida o neutrs. o
88.~ Un dispositivo seglin uns o mis de las‘rein
vindicaciones anteriores, caracterizado porque el amplifi~'
cador hidrdulico de fuerza lineal tiene un motor paso 3
peso que recibe los impulsos de mando de entrada del cir-
cuito lbgico de mando y los convierte en un movimiento
de giro, que esté unido con un husillo éué estd apoyado
en una tuerca del pistdén de trsbajo y apoys 8 su vez de
modo sxialmente indesplszable a la corredera de msndo de
una vélvuia de regulacién de tal modo que la corredera pue-
de devolverse & su posicién neutra por msndo correspondien-
te con sgente s presidn sobre el pistén dé trabajo.
02,~ Un digpositivo de mando psra el desplsza-
niento de soportes de cuerpos de cepillo en maquinas de
fabricacibén de cepillos.
- Tal y como se ha descrito en la Memoria que an-
tecede, representasdo en los'dibujos que se aéémpaﬁan,y

pars los fines que se han especificsdo.
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Esta Memoris consta de veintiunas hojas escri-

tas 3 méquina por una sola de sus carss.

Madrid,

21.Di1C.1978
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